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(54) SAUGREINIGUNGSROBOTER

(57)  Ein Staubsauger mit einem Sauggeblase (5) zur
Erzeugung eines Saugluftstroms, einem in einer Grund-
flache des Staubsaugers angeordneten Saugmund (6),
der mit dem Sauggeblase (5) in Strdomungsverbindung
steht, wobei an einer Saugmundkante Vorspriinge vor-
gesehen sind, die von der Grundflache vorspringen, wo-

Fig. 5

bei die innen- und/oder auBenseitige Flache mindestens
eines Vorsprungs um eine parallel zur Bewegungsrich-
tung des Saugmunds (6) bei vorgesehenem Betrieb des
Staubsaugers verlaufenden ersten Achse gekrimmt ist,
wobei die erste Achse auf der zum Gerateinneren wei-
senden Seite des Vorsprungs angeordnet ist.
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Beschreibung
Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Saugreinigungsro-
boter, insbesondere einen Saugreinigungsroboter mit ei-
ner verbesserten Saugmundabdichtung.

Hintergrund der Erfindung

[0002] Die Internationale Veréffentlichungsschrift WO
2015/ 082 019 A1 offenbart ein selbstfahrendes und
selbstlenkendes Bodenreinigungsgerat, das mindestens
ein Reinigungsaggregat einen Schmutzsammelbehalter,
eine Schmutzeintritts6ffnung und eine Schmutzaustritt-
s6ffnung umfasst, wobei die Schmutzaustritts6ffnung an
der Bodenwand gebildet ist. Um ein derartiges Boden-
reinigungsgerat bereitzustellen, das unter Erzielung ei-
ner einfachen Konstruktion ein einfaches Entfernen von
Schmutzpartikeln aus dem Schmutzsammelbehélter er-
laubt, wird vorgeschlagen, dass das Bodenreinigungs-
gerat eine an der Schmutzaustritts6ffnung angeordnete
Ventileinrichtung aufweist, die zum Uberfiihren von der
SchlieBstellung in die Offenstellung luftdruckbetatigbar
ist. Das Bodenreinigungsgerat weist auRerdem hornfor-
mige Vorspriinge an der Schmutzaustritts6ffnung auf.
[0003] Aus der Europaischen Offenlegungsschrift EP
2 912 981 A1 ist ein autonomes Reinigungsgerat mit ei-
nerrotierenden Bursteneinheit auf der Gehauseuntersei-
te bekannt, wobei im Bereich der Birsteneinheit eine
Flusswegflihrung vorgesehen ist, um Staub in die Birs-
teneinheit zu leiten. Dadurch soll an einer unteren Flache
des Gehauses die Eintrittskraft des Staubs erhéht wer-
den. Weitere gattungsgemaRe Staubsauger sind in US
2006 248 680 A1, in WO 2015 082 019 A1 und in US
2001 027 587 A1 beschrieben.

Der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Saugreinigungsroboter mit einer verbesserten
Saugmundabdichtung zur Verfligung zu stellen.

Erfindungsgemafie Lésung

[0005] Die Bezugszeichen in samtlichen Anspriichen
haben keine einschrankende Wirkung, sondern sollen
lediglich deren Lesbarkeit verbessern.

[0006] Die erfindungsgeméafie Aufgabe wird durch ei-
nen Staubsauger mit den Merkmalen des Anspruchs 1
geldst. Der Stabsauger ist mit einem Sauggeblase zur
Erzeugung eines Saugluftstroms und einem in einer
Grundflache des Staubsaugers angeordneten Saug-
mund, der mit dem Sauggebladse in Strémungsverbin-
dung steht, ausgestattet, wobei an einer Saugmundkan-
te Vorspriinge vorgesehen sind, die von der Grundflache
vorspringen. Die innen- und/oder auRenseitige(n) Fla-
che(n) mindestens eines Vorsprungs, vorzugsweise aller
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Vorspriinge, ist oder sind um eine parallel zur Bewe-
gungsrichtung des Saugmunds bei vorgesehenem Be-
trieb des Staubsaugers verlaufenden ersten Achse ge-
krimmt. Diese Achse ist auf der zum Gerateinneren wei-
senden Seite des jeweiligen Vorsprungs angeordnet, so-
dass, soweit von der Innenseite des Vorsprungs die Re-
de ist, die Flache konkav und soweit von der Auf3enseite
des Vorsprungs die Rede ist, ist die Flache konvex ist.
Die Grundflache ist eine Flache, die bei vorgesehenem
Betrieb des Staubsaugers der zu reinigenden Flache zu-
gewandt ist. Vorzugsweise sind samtliche Vorspriinge
des Saugreinigungsroboters wie zuvor beschrieben aus-
gebildet. Je nach Geometrie und Anforderungsprofil kén-
nen aber auch nur einige der Vorspriinge derart ausge-
bildet sein. Im Sinne der Vorliegenden Erfindung wird die
Saugmundkante durch die der Bodenreinigungswalze
zugewandten Kante(n) des Vorsprungs oder der Vor-
spriinge gebildet.

[0007] Die Form der der Bodenreinigungswalze zuge-
wandten Kante des Vorsprungs ist durch einen geome-
trischen Schnitt der gekriimmten innen- oder aulensei-
tigen Flache mit einer gedachten Huillflache der Boden-
reinigungswalze gebildet. Die Schnittoperation ist hierim
konstruktiven Kontext zu verstehen und nicht im Kontext
der Herstellung. Der Vorsprung wird demnach nicht not-
wendigerweise durch einen Schneidvorgang hergestellt,
sondern derart geometrisch konstruiert.

[0008] Die bevorzugte Flache(n) der Innenseite
und/oder der AuRenseite ist oder sind spiegelsymmet-
risch bezlglich einer Ebene, die sich im Wesentlichen
senkrecht zur Léngserstreckung des Saugmunds undim
Wesentlichen in die Bewegungsrichtung des Staubsau-
gers beidessen vorgesehenem Betrieb erstreckt. Die be-
vorzugte innenseitige(n) oder aufRenseitige(n) Flache(n)
ist oder sind rotationssymmetrisch bezlglich der Langs-
erstreckung des Saugmunds und/oder bezliglich der Be-
wegungsrichtung des Saugmunds bei dessen vorgese-
henem Betrieb.

[0009] Der erfindungsgemaRe Staubsauger weist vor-
teilhafterweise eine besonders giinstige Geometrie am
Saugmund auf. Bedingt durch die Ausformung und die
Anordnung des mindestens einen Vorsprungs kénnen
durch die Erfindung zudem die Einlasséffnungen in den
Saugmund so gestaltet werden, dass eine besonders gu-
te Aufnahme von Grobschmutz mdglich ist, ohne dass
dieser hangenbleibt, vor dem Saugmund hergeschoben
wird oder von dem Saugmund tGiberfahren wird, ohne auf-
genommen zu werden. Durch die gekrimmte Geometrie
des Vorsprungs oder der Vorspriinge werden Kanten
vermieden, sodass Hindernisse einfacher iberwunden
werden kénnen.

[0010] Ein Staubsaugerim Sinne der vorliegenden Er-
findung ist eine Vorrichtung, die einen Saugluftstrom er-
zeugen kann, der auf ein Objekt, gewdhnlich eine Flache,
zum Beispiel eine FuRbodenflache, einwirkt, um Partikel
wie beispielsweise Schmutz- oder Staubpartikel, aber
auch Flussigkeiten, von dem Objekt aufzunehmen, in-
dem sie von dem Saugluftstrom erfasst und mitgerissen
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(imFolgenden auch als "Ansaugen" bezeichnet) werden.
Vorteilhafterweise kann ein Staubsauger so eine Reini-
gungswirkung erzielen.

[0011] Der Staubsauger ist in der Regel mit einem
Sauggeblase zur Erzeugung eines Saugluftstroms aus-
gestattet, wobei ein Saugmund (nachfolgend auch als
Ansaugoffnung bezeichnet) des Staubsaugers mit der
Ansaugseite des Sauggebldses in Strdomungsverbin-
dung steht. Die Ansaugé6ffnungist typischerweise so aus-
gelegt, dass sie Uber eine zur reinigenden Flache , zum
Beispiel eine FulRbodenflache, gefiihrt werden kann, um
die Partikel, zum Beispiel Staub oder Schmutz, anzusau-
gen. Das Sauggeblase steht gewdhnlicher Weise mit
mindestens einer Staubabscheideeinrichtung, beispiels-
weise einem, in der Regel austauschbaren, Staubfilter-
beutel, einer Filtervorrichtung oder einem Fliehkraftab-
scheider in Strdmungsverbindung. Vom Saugluftstrom
aufgenommenen Schmutzpartikel werden in der Regel
in einem Staubsammelraum gesammelt, wobei bei ei-
nem Staubsauger mit Staubfilterbeutel gewdhnlicher
Weise der Staubfilter im Staubsammelraum vorliegt. Der
Staubsauger kann zum Beispiel als Nasssauger, als Tro-
ckensauger oder als kombinierter Nass-/Trockensauger
ausgebildet sein kann.

[0012] Die Erfindungsaufgabe wird auch durch einen
Reinigungsroboter, der mit dem erfindungsgemaRen
Staubsauger ausgestattet ist, geldst. Im Folgenden wird
dieser Reinigungsroboter auch als Saugreinigungsrobo-
ter bezeichnet.

[0013] Ein Reinigungsroboter ist ein Reinigungsgerat,
das in der Lage ist, sich selbsttatig relativ zu einer zu
reinigenden Flache zu bewegen und die Flache ganz
oder teilweise zu reinigen. Hierzu ist der Reinigungsro-
boter mit einer oder mehreren Reinigungseinrichtungen
ausgestattet. Beispielsweise kann der Reinigungsrobo-
ter mit feststehenden oder angetriebenen Birsten, Wal-
zen, Wischern, Tichern oder anderen Reinigungsein-
richtungen ausgeristet sein. Alternativ oder zusatzlich
kann der Reinigungsroboter einen Staubsauger umfas-
sen, beispielsweise einen Nasssauger oder einen Tro-
ckensauger oder einen kombinierten Nass-/Trockensau-
ger.

[0014] Ein Reinigungsroboter ist in der Regel mit ei-
nem Fahrwerk ausgestattet. Das Fahrwerk kann bei-
spielsweise durch eine Steuerung gesteuert werden, die
in dem Reinigungsroboter oder auflerhalb des Reini-
gungsroboters vorliegen kann. Die Steuerung zieht zum
Steuern des Fahrwerks Daten heran, die von einem oder
mehreren Sensoren bereitgestellt werden, die, wenigs-
tens zum Teil, in dem Reinigungsroboter oder auerhalb
des Reinigungsroboters vorliegen kdnnen. Zu typischen
Sensoren zdhlen ein mechanischer Kollisionssensor, ei-
ne Kamera, ein Ultraschallsensor, ein Infrarotsensor, ein
Abstandssensor, ein Beschleunigungssensor und ein
Kompass. Ein Reinigungsroboter kann ein oder mehrere
Kartiermittel umfassen oder damit in Funktionsverbin-
dung stehen. Kartiermittel umfassen insbesondere Vor-
richtungen zur Aufnahme, zum Speichern oder zum Aus-
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werten von geometrischen Eigenschaften des Raums,
in denen der Reinigungsroboter arbeitet oder arbeiten
soll. Die Kartiermittel kdnnen vorteilhafterweise zu einem
planvollen Navigieren des Reinigungsroboters in dem
Raum beitragen. Rdume kénnen AulRen- oder Innenrau-
me, zum Beispiel Innenrdume von Gebduden wie etwa
Wohnraume oder Haushaltsraume, sein.

[0015] Ein Reinigungsroboter istin der Regel akkumu-
latorbetrieben. Damit der Akkumulator eines solchen
Reinigungsroboters nach einer Reinigungsphase wieder
geladen werden kann, kann eine von dem Reinigungs-
roboter separate Ladestation vorgesehen sein. Der Rei-
nigungsroboter kann so ausgelegt sein, dass er zum Auf-
laden des Akkumulators die Ladestation selbsttatig an-
fahrt und/oder sich selbststdndig mit der Ladestation ver-
bindet.

[0016] Beispielsweise kann der Reinigungsroboter ei-
nen Nasssauger umfassen und dazu ausgebildet sein,
Flussigkeit auf eine zu reinigende Flache aufzubringen
und die Flussigkeit mittels des Nasssaugers wieder ab-
zusaugen. Zusatzlich zu dem Staubsauger kann der Rei-
nigungsroboter weitere Reinigungseinrichtungen wie
beispielsweise Birsten, Walzen, Wischer, Tlcher oder
andere Reinigungseinrichtungen umfassen. Vorzugs-
weise wird die Reinigungswirkung des Staubsaugers
durch diese zusatzlichen Reinigungseinrichtungen un-
terstutzt.

[0017] Reinigungsroboter, die mit einem Staubsauger
ausgestattet sind, sammeln Schmutz und Staub in der
Regel in einem im Reinigungsroboter angeordneten
Staubsammelbehélter. Der auf dem Reinigungsroboter
zur Verfigung stehende Platz ist meist begrenzt, so dass
auch der fur den Staubsammelbehélter vorgesehene
Platz beschrankt ist. Insofern ist es vorteilhaft, eine
Staubsammelstation vorzusehen, an die Staub und
Schmutz aus dem Staubsammelbehélter des Reini-
gungsroboters von Zeit zu Zeit abgegeben werden kon-
nen. Der Reinigungsroboter kann so ausgelegt sein,
dass er zum Abgeben des Staubs die Staubsammelsta-
tion selbsttatig anfahrt und/oder sich selbststandig mit
der Staubsammelstation verbindet. Dabei kann die
Staubsammelstation als mit einer Ladestation verbunde-
ne Staubsammelstation oder als von einer Ladestation
getrennte Staubsammelstation ausgebildet sein.

Bevorzugte Ausgestaltungen der Erfindung

[0018] Vorteilhafte Aus- und Weiterbildungen, welche
einzeln oder in Kombination miteinander eingesetzt wer-
den kénnen, sind Gegenstand der abhangigen Anspru-
che und der nachfolgenden Beschreibung.

[0019] DieVorspriinge sind vorzugsweise in einem be-
zogen auf eine bevorzugte Bewegungsrichtung des
Staubsaugers im vorgesehenen Betrieb vorderen Saug-
mundkante angeordnet. Durch diese Ausfiihrung der Er-
findung ist vorteilhafterweise erreichbar, dass die Vor-
spriinge das Uberfahren von Hindernissen in bevorzug-
ter Bewegungsrichtung erleichtern.
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[0020] Bei einer bevorzugten Ausfiihrung der Erfin-
dung weist der Staubsauger eine in dem Saugmund an-
geordnete Bodenreinigungswalze auf, zum Beispiel eine
rotierbare Birste. Die Rotationsache der Birste verlauft
vorzugsweise entlang der der Langserstreckung des
Saugmunds. Die bevorzugte Rotationsache verlauft
senkrecht zur Bewegungsrichtung des Staubsaugers bei
dessen vorgesehenem Betrieb des Staubsaugers. Mit
Vorteil verlauft die Rotationsache parallel zu einer bei
dessen vorgesehenem Betrieb des Staubsaugers zu rei-
nigenden Flache.

[0021] Die bevorzugte Rotationsrichtung der Boden-
reinigungswalze im vorgesehenen Betrieb des Staub-
saugers ist so gewahlt, der der zu reinigenden Flache
zugewandte Teil der Bodenreinigungswalze sich in Rich-
tung des oder der Vorspriinge bewegt. So kann vorteil-
hafterweise erleichtert werden, dass Staub oder
Schmutz ber die Vorspriinge in den Staubsauger auf-
genommen werden.

[0022] Durch diese Ausfiihrung der Erfindung ist eine
sehr gute Abdichtung des Saugmundes erreichbar, was
zu einer hohen Feinstaubaufnahme des Saugreini-
gungsroboters filhren kann. Eine besonders gute Ab-
dichtung kann insbesondere dann erreicht werden, wenn
der Vorsprung gut in den Saugmund bzw. den Birsten-
raum eingreift und dort nur eine vergleichsweise geringe
Querschnittsflache offen Iasst.

[0023] Im Sinne der vorliegenden Erfindung ist unter
Hullflache eine rotationssymmetrische Flache zu verste-
hen, deren Elemente einen einheitlichen Abstand von
dem durch Rotation der Bodenreinigungswalze gebilde-
ten allgemeinen um die Rotationsachse der Bodenwalze
rotationssymmetrischen Koérper haben; dabei kann der
Abstand auch gleich Null sein, ist vorzugsweise jedoch
gréRer als Null. So istdie Hiillflache zum Beispiel im Falle
einer zylindrischen Bodenreinigungswalze, zum Beispiel
einer zylindrischen Biirste, ebenfalls eine Zylinderflache,
und zwar mit einem Radius der gleichen oder, vorzugs-
weise, grofer als der Radius der Bodenreinigungswalze
ist. Bei einem groReren Radius kann vorteilhafterweise
erreicht werden, dass die Bodenreinigungswalze im Be-
trieb des Saugreinigungsroboters ohne Beriihrung des
Vorsprungs oder der Vorspriinge gedreht werden kann.
Vorzugsweise betragt der Abstand weniger als 5 cm
(Zentimeter), besonders vorzugsweise weniger als 2 cm,
besonders vorzugsweise weniger als 1 cm, besonders
vorzugsweise 5 mm (Millimeter) oder weniger. Der Ab-
stand betragt vorzugsweise mehr als 1 mm, besonders
vorzugsweise 2 mm oder mehr.

[0024] Vorzugsweise weist der mindestens eine Vor-
sprung, besonders vorzugsweise alle Vorspriinge, in-
nen- und/oder aul3enseitig die Form eines Teils der Fla-
che eines Ovoids auf. Soweit von der Innenseite des Vor-
sprungs die Rede ist, ist die Form eines Teils der konka-
ven Innenseite einer Kugelflache oder der Flache eines
Ovoids gemeint; soweit von der AulRenseite des Vor-
sprungs die Rede ist, ist die Form eines Teils der konve-
xen Aullenseite einer Kugelflache oder der Flache eines
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Ovoids gemeint.

[0025] Ein Ovoid im Sinne der vorliegenden Erfindung
ist ein dreidimensionaler rundlicher Kérper. die Der be-
vorzugte Ovoid ist spiegelsymmetrisch bezuglich einer
Ebene, die sich im Wesentlichen senkrecht zur Langs-
erstreckung des Saugmunds und im Wesentlichen in die
Bewegungsrichtung des Saugmunds bei dessen vorge-
sehenem Betrieb erstreckt. Besonders vorzugsweise ist
der Ovoid ein Ellipsoid oder einem Ellipsoid ahnlich, zum
Beispiel einem triaxialen oder einem biaxialen Ellipsoid.
Der bevorzugte Ovoid ist rotationssymmetrisch bezlig-
lich der Langserstreckung des Saugmunds und/oder be-
zuiglich der Bewegungsrichtung des Saugmunds bei des-
sen vorgesehenem Betrieb.

[0026] EsisteinerreichbarerVorteil dieser Ausfiihrung
der Erfindung, dass ein Ovoid zum einen gut als Stro-
mungsbegrenzung eines Einlasskanals geeignet ist und
zum anderen eine grof3en Querschnittan der Saugmund-
kante erlaubt, was eine gute Abdichtung zum Saugmund
ermdglicht. Die Erfindung umfasst aber auch Ausfiih-
rungsformen, bei denen innen- und/oder auRenseitige
Flache(n) eine andere Geometrie aufweisen, zum Bei-
spiel die Form eines Teils der Mantelflache eines Kegels.
Ebenso fallen zum Beispiel Kombinationen von Teilen
von Kegelmantelflachen, Ovoidflachen und Zylinderfla-
chen in den Bereich der vorliegenden Erfindung.
[0027] Besonders vorzugsweise hat ein der Bodenrei-
nigungswalze zugewandten Abschnitt der Innen-
und/oder AuBenflaiche des mindestens einen Vor-
sprungs, besonders vorzugsweise aller Vorspriinge, die
Form eines Zylindermantels, besonders vorzugsweise
eines Kreiszylindermantels, wobei die Zylinderachse
vorzugsweise parallel zu der bevorzugten Bewegungs-
richtung des Saugmunds im gewdhnlichen Betreib des
Staubsaugers verlauft. Auf diese Weise lasst sich mit
Vorteil eine besonders glinstige Staubaufnahme errei-
chen. Auch ist erreichbar, dass Hindernisse sich beson-
ders einfach tUberwinden lassen.

[0028] Ineiner bevorzugten Ausfiihrung der Erfindung
istinnen- und/oder auBBenseitige Flache des mindestens
einen Vorsprungs, besonders vorzugsweise aller Vor-
spriinge, auch um eine senkrecht zur Bewegungsrich-
tung des Saugmunds bei vorgesehenem Betrieb des
Staubsaugers und parallel zur Langserstreckung des
Saugmunds verlaufenden zweiten Ache gekriimmt, wo-
bei auch diese zweite Achse auf der zum Geréateinneren
weisenden Seite des Vorsprungs (9) angeordnet ist. Mit
dieser Ausfiihrung der Erfindungist vorteilhafterweise er-
reichbar, dass sowohl in Fahrtrichtung als auch quer da-
zu die Oberflachen mit vergleichsweise grolen Radien
versehen sind. Dadurch kann auRenseitig Hindernissen
geringe Angriffsflachen gegeben werden, was ein leich-
tes Uberfahren dieser Hindernisse erméglicht. Innensei-
tig kann insbesondere nicht globularer Grobschmutz in
Saugrichtung ausgerichtet und dadurch besser aufge-
nommen werden. Vorzugsweise ist der Radius der Krim-
mung um die zweite Ache (nachfolgend als zweiter Ra-
dius bezeichnet) kleiner als der Radius der Krimmung
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um die erste Ache (nachfolgend als erster Radius be-
zeichnet. Vorzugsweise ist der zweite Radius gréRer als
1 cm, besonders vorzugsweise gleich oder gréRer als 2
cm. Vorzugsweise ist der zweite Radius kleiner als 6 cm,
besonders vorzugsweise gleich oder kleiner als 4 cm,
zum Beispiel 3 cm. Vorzugsweise ist der erste Radius
groRer als 2 cm, besonders vorzugsweise gleich oder
groRer als 4 cm. Vorzugsweise ist der zweite Radius klei-
ner als 10 cm, besonders vorzugsweise gleich oder klei-
ner als 6 cm, zum Beispiel 5 cm.

[0029] Vorzugsweise bildet die Saugmundkante zum
Saugmund hin eine Wellenkontur. Es ist ein erreichbarer
Vorteil dieser Ausfiihrung der Erfindung, dass zum Bei-
spiel freiliegende Kabel nicht oder nur schwer in den
Saugmund hineingezogen werden kénnen. Trotzdem
kann mit einer solchen Wellenform die Blrstenwalze im-
mer noch einfach nach unten enthommen werden.
[0030] In einer bevorzugten Ausfiihrung der Erfindung
sind die Vorspriinge in der Weise voneinander beanstan-
det, dass zwei benachbarte Vorspriinge, besonders vor-
zugsweise alle jeweils zueinander benachbarten Vor-
spriinge, zwischen ihnen einen zurim vorgesehenen Be-
treib des Saugmunds zu der zu reinigenden Flache of-
fenen Einlasskanal bilden. Vorzugsweise ist der von zwei
benachbarten Vorspriingen begrenzte Einlasskanal
trichterformig ausgebildet. Es ist ein erreichbarer Vorteil
dieser Ausfiihrung der Erfindung, dass dadurch ein leich-
ter Durchtritt von Grobschmutz sowie ein leichtes Uber-
fahren von Hindernissen ermdglicht wird. Weiter ist durch
die geringe Auflageflache ein leichtes Drehen von dem
Saugreinigungsroboter moglich.

[0031] Vorzugsweise ragen die Vorspriinge mehr als
5 mm, besonders vorzugsweise 10 mm oder mehr tUber
die Grundflache hinaus. Vorzugsweise ragen die Vor-
spriinge weniger als 5 cm, besonders vorzugsweise 2
cm oder weniger Uber die Grundflache hinaus. Es ist ein
erreichbarer Vorteil dieser Ausfiihrung der Erfindung,
dass so nur eine geringe Reibung zwischen Bodenbelag
und Saugreinigungsroboter vorhanden ist. Versuche ha-
ben ergeben, dass sich zum Beispiel bei einer Hohe von
zwischen 5 mm und 2 cm gute Reinigungsleistungen ein-
stellen.

[0032] Vorzugsweise ist in einem verbreiterten Vor-
sprung ein Laufrad angeordnet, besonders vorzugswei-
se zum Abstiitzen des Saugmunds auf der zu reinigen-
den Flache. Es ist ein erreichbarer Vorteil dieser Ausfih-
rung der Erfindung, dass widerstandsarme Dreh- und
Fahrbewegungen mdglich sind, da das Laufrad allseitig
von Schragen umgeben ist.

[0033] Vorzugsweise ist die Saugmundkante im Be-
reich zwischen zwei Vorspriingen au3enseitig konkav
gekrimmt. Es ist ein erreichbarer Vorteil dieser Ausfiih-
rung der Erfindung, dass dadurch ein glatter und voll-
sténdig gekrimmter Einlassbereich definiert wird, durch
den Schmutz gut transportiert wird. Zudem wird das Ri-
siko von Blockaden oder einem Hangenbleiben von Ge-
genstandenin dem Einlassbereich beziehungsweise von
einem Hangenbleiben des Saugreinigungsroboters an
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Gegensténden verringert wird.

[0034] Vorzugsweise gehen die konvexe Krimmung
und die konkave Krimmung ineinander Uber. Es ist ein
erreichbarer Vorteil dieser Ausfiihrung der Erfindung,
dass somit noch ein glatterer Einlassbereich definiert
werden kann, was zu einem noch verbesserten Reini-
gungsverhalten und verbesserter Handhabung fiihren
kann. Vorzugsweise ist ein Radius der konvexen Krim-
mung kleiner als ein Radius der konkaven Krimmung.

Kurzbeschreibung der Zeichnungen

[0035] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen werden
nachfolgend anhand mehrerer in den Zeichnungen dar-
gestellten Ausfiihrungsbeispielen, auf welche die Erfin-
dung jedoch nicht beschrankt ist, ndher beschrieben.
[0036] Es zeigt schematisch:

Figur 1:  einBlockschaltbild eines als Saugreinigungs-
roboter ausgefilhrten erfindungsgemalen
Saugmunds,

Figur 2:  eine perspektivische Ansicht von unten auf
den Saugmund des Saugreinigungsroboters
der Figur 1,

Figur 3:  eine Vorderansicht auf den Saugmund der
Figur 2,

Figur 4:  eine Schnittdarstellung durch den Saugmund
der Figuren 2 und 3,

Figur 5:  eine Unteransicht auf den Saugmund der Fi-
guren 2 bis 4,

Figur 6:  eine seitliche Schnittdarstellung durch einen
Einlassbereich zwischen zwei Vorspriingen
am Saugmund des Saugreinigungsroboters
der Figur 1,

Figur 7:  eine seitliche Schnittdarstellung durch einen
Vorsprung am Saugmund des Saugreini-
gungsroboters der Figur 1, und

Figur 8: eine weitere Schnittdarstellung durch eine
leicht veranderte Ausfihrung eines Vor-
sprungs am Saugmund des Saugreinigungs-
roboters der Figur 1.

Detaillierte Beschreibung von Ausfiihrungen der Erfin-
dung

[0037] Bei der nachfolgenden Beschreibung von be-
vorzugten Ausfiihrungsformen der vorliegenden Erfin-
dung bezeichnen gleiche Bezugszeichen gleiche oder
vergleichbare Komponenten.

[0038] In Figur 1 ist ein Saugreinigungsroboter 1 in ei-
nem Blockschaltbild dargestellt. Der Saugreinigungsro-
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boter 1 umfasst eine Steuerung 2 wie zum Beispiel einen
Mikrocontroller, welche die Funktionen des Saugreini-
gungsroboters 1 kontrolliert. Die Steuerung 2 ist mit ei-
nem Antrieb 3 des Fahrwerks verbunden, welcher Rader
4 ansteuert, von denen beispielhaft zwei dargestellt sind.
Weiter ist die Steuerung 2 mit einem Sauggeblase 5 ver-
bunden, um dieses zu steuern. Insbesondere kann die
Saugleistung des Sauggeblases 5 erhéht oder abge-
senkt werden. Das Sauggeblase 5 steht mit einem Saug-
mund 6 in Strémungsverbindung. Uber den Saugmund
6 wird Schmutz von einer zu reinigenden Flache aufge-
nommen. Der Saugreinigungsroboter 1 bewegt sich
hauptsachlich in einer Fahrtrichtung F. Der Begriff vorne
oder vorderer Bereich ist hier in Bezug auf die Fahrtrich-
tung F des Saugreinigungsroboters 1 definiert. In dem
Saugmund 6 beziehungsweise einem Birstenraum ist
eine Bodenreinigungswalze 7 angeordnet.

[0039] Figur 2 zeigt eine perspektivische Ansicht von
unten auf den Saugmund 6. An einer Saugmundkante 8
sind mehrere voneinander beabstandete Vorspriinge 9
ausgebildet. Die Vorspriinge 9 springen von einer hier
nicht dargestellten Grundflache des Saugreinigungsro-
boters 1 hervor. Anders ausgedriickt sind sie einer zu
reinigenden Oberflache zugewandt. Jeder Vorsprung 9
hat eine konvex gekrimmte Auflenflache und eine ent-
sprechend konkav gekrimmte Innenflache, wobei eine
erste Krimmungsachse des Hiillkdrpers parallel zu der
Fahrtrichtung F verlauft, so dass sich die Vorspriinge wie
Tonnen- oder Zylinderabschnitte parallel zur Fahrtrich-
tung F erstrecken. Der konvex gekrimmte Hullkérper ist
hier im Wesentlichen aus einem bi- oder triaxialen Ellip-
soidkdrper gebildet. Die langste Halbachse ist diejenige
Rotationsachse des Hillkorpers, die parallel zu der
Fahrtrichtung F verlauft. Der der Bodenreinigungswalze
zugewandte Abschnitt 14 des Vorsprungs 9 ist jedoch
zylindrisch ausgefihrt, wobei die Zylinderachse parallel
zur vorgesehenen Bewegungsrichtung verlauft und der
Zylindermantel glatt in die Krimmung des Ellipsoids um
seine Achse parallel zur Langserstreckung des Saug-
munds 6 Ubergeht.

[0040] In einem hinteren Bereich, der dem Saugmund
6 zugewandt ist, ist der Vorsprung 9 abgeschnitten aus-
geflhrt. Dabei ist der Hullkérper bzw. der Vorsprung 9
jedoch nicht zum Beispiel senkrecht zur Fahrtrichtung F
abgeschnitten oder ausgebildet, sondern durch eine
Hullgeometrie der Bodenreinigungswalze begrenzt, wie
weiter unten genauer erlautert.

[0041] Zwischen zwei Vorspriingen 9 ist ein Einlass-
kanal 10 ausgebildet. Dadurch, dass sich der Durchmes-
ser oder die seitliche Erstreckung eines Vorsprungs 9 in
Fahrtrichtung F bzw. mit zunehmendem Abstand vom
Saugmund 6 verringert, erweitert sich der Einlasskanal
10in dieser Richtung entsprechend. Somitistim Einlass-
kanal 10 ein trichterartiger Bereich fir die Zufiihrung von
Grobschmutz an den Saugmund 6 ausgebildet. Zumin-
dest in einem vorderen Bereich wird der Einlasskanal 10
nicht vollstdndig von den beiden benachbarten Vor-
spriingen 9 gebildet, sondern zusétzlich von einer Platte.
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[0042] Wie in Figur 2 zu sehen ist, verlaufen die Vor-
spriinge 9 und die Einlasskanale 10 nicht parallel zu der
Offnung des Saugmundes bzw. zu einer zu reinigenden
Oberflache sondern sind aufwarts geneigt und bilden da-
mit eine Anlaufschrage. Die Anlaufschrage hilft bei der
Uberwindung von Hindernissen.

[0043] InFigur3isteineVorderansichtder Saugmund-
kante 8 gezeigt. Wiederum zu sehen sind die voneinan-
der beabstandeten Vorspriinge 9 und die dazwischen
angeordneten Einlasskanale 10. Die Saugmundkante 8
ist Uber einer Oberflache 11 dargestellt. Es ist zu sehen,
dass lediglich die Vorspriinge 9 bzw. Bereiche oder Ab-
schnitte der Vorspriinge 9 auf der Oberflache 11 stehen,
beziehungsweise sich in deren unmittelbarer Nahe be-
finden. Die Vorspriinge 9 kdnnen zum Beispiel eine Hohe
von etwa zehn Millimetern aufweisen. Es befinden sich
dann lediglich runde Abschnitte mit geringer Flache in
Kontakt mit der Oberflache 11, was die Bewegung und
Drehung des Saugreinigungsroboters erleichtert.
[0044] In Figur 4 ist eine Schnittdarstellung durch den
Saugmund 6 gezeigt. Zu erkennen ist, dass die Vor-
spriinge 9 und die Einlasskanale 10 eine Wellenkontur
12 bilden. Die Wellenkontur 12 besteht lediglich aus
Krimmungen und enthalt daher keine Kanten, was so-
wohl die Fahreigenschaften als auch die Reinigungsleis-
tung des Saugreinigungsroboters verbessert. Der Die
von aulen gesehen konvexe Krimmung des Vor-
sprungs 9 um die Ache parallel zur bevorzugten Bewe-
gungsrichtung hat einen ersten Radius r1. Der Einlass-
kanal 10 ist durch einen von aulRen gesehen konkav ge-
krimmten Abschnitt mit einem Radius r2 gebildet. Die
Vorspriinge 9 und die Einlasskanéle 10 sind derart an-
geordnet, dass die konvexe Krimmung und die konkave
Krimmung direkt ineinander Gibergehen. Zudem sind die
Radien derart gewahlt, dass der Radius r1 der konvexen
Krimmung kleiner ist als der Radius der konkaven Krim-
mung r2. Wie in Figur 8 zu sehen, hat der Vorsprung
aulerdem eine von aulRen gesehen konvexe Kriimmung
mit einem Radius r3 um eine Achse, die parallel zur
Langserstreckung des Saugmunds 6 verlauft.

[0045] In Figur 5 ist eine Unteransicht des Saugreini-
gungsroboters 1 mit dem Saugmund 6 dargestellt. An
der Saugmundkante 8 bilden die Vorspriinge 9 und die
Einlasskanale 10 die Wellenkontur 12. Die Vorspriinge
9 sind durch eine Schneideoperation mit der Hillgeome-
trie der Bodenreinigungswalze konstruiert, sodass diese
Schnittkante die Wellenkontur 12 sowohl senkrecht zu
der Fahrtrichtung F, wie dargestellt in Figur 5, als auch
parallel zu der Fahrtrichtung, wie in Figur 4 dargestellt,
aufweist. Diese komplexe Form des Saugmunds im Be-
reich der Bodenreinigungswalze erlaubt eine gute Ab-
dichtung des Saugmunds. Zugleich ist durch die trichter-
férmige Ausbildung des Einlasskanals 10 die Zufuhr von
Grobschmutz zu dem Saugmund 6 optimiert.

[0046] In einem breiteren Vorsprung 9a ist ein Laufrad
13 angeordnet, was die Mandvrierfahigkeit des Saugrei-
nigungsroboters 1 verbessert. Das Laufrad 13 ist nur von
Schragen oder gekrimmten Flachen umgeben, was wi-
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derstandsarme Dreh-und Fahrbewegungen ermdglicht.
[0047] In Figur 6 ist eine seitliche Schnittdarstellung
des Saugreinigungsroboters 1im Bereich des Saugmun-
des 6 dargestellt. In dem Saugmund 6 ist die Bodenrei-
nigungswalze 7 angeordnet. Hier ist die Bodenreini-
gungswalze 7 als Borstenwalze ausgefiihrt. Im Bereich
der Saugmundkante 8 ist der Schnitt durch einen Ein-
lasskanal 10 dargestellt. So wird die Draufsicht auf einen
Vorsprung 9 ermdglicht. Hier ist zu sehen, dass die Wel-
lenkontur 12 mittels eines Hullkorpers der Bodenreini-
gungswalze 7 konstruiert wurde, dennin dieser seitlichen
Ansicht verlauft die Wellenkontur 12 konzentrisch zu dem
Umfang der Bodenreinigungswalze 7.

[0048] Eine ahnliche zu der in Figur 6 gezeigten seit-
lichen Schnittdarstellung &hnliche Schnittdarstellung ist
in Figur 7 und Figur 8 gezeigt. Hier verlauft die Schnitt-
darstellung jedoch nicht durch einen Einlasskanal 10
sondern durch einen Vorsprung 9. Entsprechend ist ein
Vorsprung 9 im Querschnitt dargestellt. Auch hier ist die
Wellenkontur 12 konzentrisch zu dem Umfang der Bo-
denreinigungswalze 7 ausgebildet.

[0049] DerAbstandzwischen dem Umfang der Boden-
reinigungswalze 7, in diesem Fall dem radial duBeren
Ende der Borsten, und der Wellenkontur 12, das heif3t
derdem Saugmund 6 zugewandten Enden der Vorspriin-
ge 9 und der Einlasskandle 10, ist so gering wie méglich
gehalten, um eine gute Abdichtung des Saugmundes 6
zu erzielen.

[0050] Dieindervorstehenden Beschreibung, den An-
spriichen und den Zeichnungen offenbarten Merkmale
kénnen sowohl einzeln als auch in beliebiger Kombina-
tion fir die Verwirklichung der Erfindung in ihren ver-
schiedenen Ausfiihrungsformen von Bedeutung sein.

Bezugszeichenliste
[0051]

Saugreinigungsroboter
Steuerung

Antrieb

Rad

Sauggeblase
Saugmund
Bodenreinigungswalze
Saugmundkante
Vorsprung

Vorsprung
Einlasskanal
Oberflache
Wellenkontur

Laufrad

zylindrischer Abschnitt

O© O ~NO OB WN =

R I G G N (o )
A ON-200D

F  Fahrtrichtung

r1 Radius
r2 Radius
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r3

Radius

Patentanspriiche

1.

Staubsauger mit einem Sauggeblase (5) zur Erzeu-
gung eines Saugluftstroms, einem in einer Grund-
flache des Staubsaugers angeordneten Saugmund
(6), der mit dem Sauggeblase (5) in Strdmungsver-
bindung steht, wobei an einer Saugmundkante (8)
Vorspriinge (9) vorgesehen sind, die von der Grund-
flache vorspringen,

wobei die innen- und/oder aufRenseitige Flache min-
destens eines Vorsprungs (9) um eine parallel zur
Bewegungsrichtung des Saugmunds (6) bei vorge-
sehenem Betrieb des Staubsaugers verlaufenden
ersten Achse gekrimmt ist, wobei die erste Achse
auf der zum Geréateinneren weisenden Seite des
Vorsprungs (9) angeordnet ist,

dadurch gekennzeichnet, dass der Staubsauger
eine in dem Saugmund (6) angeordnete Bodenrei-
nigungswalze (7) aufweist und die Form der der Bo-
denreinigungswalze (7) zugewandten Kante des
Vorsprungs (9) durch einen geometrischen Schnitt
der gekrimmten innen- oder aulRenseitigen Flache
mit einer gedachten Hiullflache der Bodenreini-
gungswalze (7) gebildet ist.

Staubsauger nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der mindestens eine Vorsprung (9)
innen- und/oder auRenseitig die Form eines Teils
der Flache eines Ovoids aufweist.

Staubsauger nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die innen-
und/oder aufllenseitige Flache des mindestens einen
Vorsprungs (9) um eine senkrecht zur Bewegungs-
richtung des Saugmunds (6) bei vorgesehenem Be-
trieb des Staubsaugers und parallel zur Langserstre-
ckung des Saugmunds (6) verlaufenden zweiten
Achse gekrimmt ist, wobei die zweite Achse auf der
zum Gerateinneren weisenden Seite des Vor-
sprungs (9) angeordnet ist.

Staubsauger nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Saugmund-
kante (8) zum Saugmund hin eine Wellenkontur (12)
bildet.

Staubsauger nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass ein von zwei Vor-
spriingen (9) begrenzter Einlasskanal (10) trichter-
férmig ausgebildet ist.

Staubsauger nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorspriinge (9)
zehn Millimeter tber die Grundflache hinausragen.



10.

13 EP 3 409 169 A1

Staubsauger nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass in einem verbrei-
terten Vorsprung (9a) ein Laufrad (13) angeordnet
ist.

Staubsauger nach einem der vorherigen Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Saugmund-
kante (8) im Bereich zwischen zwei Vorspriingen (9)
konkav gekrimmt ist.

Staubsauger nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die konvexe Krimmung und die kon-
kave Krimmung ineinander tibergehen.

Reinigungsroboter ausgestattet mit einem Staub-
sauger nach einem der vorherigen Anspriiche.
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